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Rechercheantrag gem. Paragraph 43 Abs. 1 Satz PatG ist gestellt 

(§) Abstandssensorik fur ein Kraftfahrzeug 

® Die Erfindung betrifft eine Abstandssensorik fur ein 
Kraftfahrzeug, die mindestens den gesamten seitlichen 
Bereich eines Kraftfahrzeuges erfaftt, mit einem Lasers- 
canner (6), der in einem Spiegelgelenk (4), im AuBenspie- 
gel (1) selbst oder im Spiegelgehause (2) angeordnet ist. 
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Beschreibung 



Die Erfindung bctrifft eine Abstandssensorik fur ein 
Kraftfahrzeug. 

Aufgrund der zunehmenden Verkehrsdichte wurden ver- 5 
starkt Versuche untcrnommen, Fahrer-Assistenz-Systeme zu 
schaffen, die den Kraftfahrzeugfuhrer wahrend der Fahrt 
entlasten. Beispiele fiir sole he Fahrer-Assistenz-Systeme 
sind ADR-Systeme, Systeme zur Erkennung von Objekten 
im 'Toten Winker eines Kraftfahrzeuges, Precrash-Sy- 10 
steme oder Fahrspurwechsel-Assistenzsysteme. 

Aus der DE 28 39 848 ist eine Radarsensorik zur Uber- 
wachung des seitlichen und riickwartigen Bereiches eines 
Kraftfahrzeuges bekannt, wobei mindestens ein Antennen- 
reflektor im Spiegelgehause im Bereich zwischen dem Spie- 15 
gelglas und der Offnung des Spiegelgehauses angeordnet 
ist. Der Antennenreflektor ist aus einem lichtdurchlassigen 
Material hergcstellt, um das vom Spiegeiglas des AuBen- 
riickspiegels reflektierte Bild hindurchzulassen. Durch den 
Wegfall eines gesonderten Antennenreflektors wird das op- 20 
tische Erscheinungsbild der Fahrzeugkarosserie nicht ge- 
stort. Aufgrund der Form der moglichen Abstrahlcharakteri- 
stik ist die bekannte Radarsensorik jedoch nur bedingt ver- 
wendbar als Bestandteil einer Fahrspurwechsel-Assistenz- 
Einrichtung oder eines Precrash-Systems. 25 

Aus der DE 28 39 849 ist ein AuBenriickspiegel fur 
Kraftfahrzeuge mit einem am vorderen Tcil der Fahrzeugka- 
rosserie befestigbaren hohlen SpiegelfuB, einem Spiegelge- 
hause mit einem in Fahrtrichtung weisenden vorderen End- 
abschnitt und einem entgegen der Fahrtrichtung weisenden 30 
vorderen Endabschnitt und einem entgegen der Fahrtrich- 
tung weisenden hinteren Endabschnitt, sowie mit einem im 
Innern des Spiegelgehauses im Bereich des hinteren Endab- 
schnittes schwenkbar gelagerten Spiegelglases bekannt, wo- 
bei innerhalb des Spiegelgehauses im Bereich seines vorde- 35 
ren Endabschnittes eine durch eine Haube nach vorn abge- 
deckte Radaranlage angeordnet ist, wobei sowohl am linken 
vorderen Kotflugel als auch am rechten vorderen Kotfliigel 
des Kraftfahrzeuges in gleichem Abstand von der Fahrzeug- 
langsachse und in gleicher Hone gegen iiberliegend jeweils 40 
ein AuBenriickspiegel mit einer Radaranlage befestigt ist. 
Dadurch werden keine gesonderten Aufnahmeraume fur die 
Radaranlagen und Anbringungsorte fiir die zugehorigen An- 
tennenreflekloren am Kraftfahrzeug bendtigt, die das Er- 
scheinungsbild der Fahrzeugkarosserie storen wurden und 45 
gegeniiber Beschadigungen besonders anfallig waren. 
Durch die bekannte Radaranlage laBt sich der vordere Ver- 
kehrsraum relativ gut erfassen. 

Aus der EPO 0 381 016 Al ist ein AuBenspiegel fur ein 
Kraftfahrzeug mit einem Spiegelgehause bekannt, in wel- 50 
chem ein Riickspiegel gehalten und mittels eines FuBes am 
Fahrzeug befestigbar ist, wobei am Spiegelgehause ein Sen- 
deempfanger fiir elektromagnetisch bestimmte Frequenz, 
dessen Antenne gegen Fahrtrichtung des Kraftfahrzeuges 
gerichtet ist, befestigbar ist, welchem eine Auswerteschal- 55 
tung mit optischer und/oder akustischer Anzeigevorrichtung 
nachgeschaltet ist. Die Abstandssensorik gestattet eine Er- 
fassung von Fahrzeugen, die sich schrag hinter dem Fahr- 
zeug des Fahrers unter EinschluB des toten Winkels befin- 
den, wobei die GroBe der Doppler-Verschiebung der Emp- 60 
fangssignalfrequenz relativ zur Sendesignalfrequenz zur 
Diskriminierung der Relativgeschwindigkeit des vom Sen- 
deempfanger erfaBten Fahrzeuges zum Fahrzeug des Fah- 
rers herangezogen werden kann. Die optische Anzeigevor- 
richtung kann dabei im nach vorne gerichteten Blickwinkcl 65 
des Fahrers vorgesehen sein, und eine gegebenenfalls zu- 
satzliche akustische Anzeigevorrichtung in Form eines 
Summers kann im Innern des Fahrzeugs angeordnet und ge- 



eignet sein, den Fahrer beispielsweise vor einem Fahrbahn- 
wechsel zu warnen. 

Die vom Sendeempfanger abgegebene Strahlung kann im 
Radarbereich, im Ultrarotbereich liegen. Alternativ kommt 
auch ein Ultraschall-Sendeempfanger in Betracht. 

ZwcckmaBig ist der Sendeempfanger in einem gegen die 
Fahrtrichtung offenen Ansatz beherbergt, der an einen fuB- 
fernen Teil des Spiegelgehauses angeformt ist. Die Auswer- 
teschaltung, die mit den zugehorigen elcktronischen Bautei- 
len auf einem Chip aufgebaut ist, kann zweckrnaBig in ei- 
nem hohlen Teil des SpiegelfuBes untergebracht sein, so daB 
sie keinerlei zusatzlichen Raum beansprucht und vor Witte- 
rungseinflussen geschutzt ist. 

Alle diese bekannten Vorrichtungen sind daher nicht ge- 
eignet, den vollstandigen seithchen Bereich des Kraftfahr- 
zeuges zu erfassen. 

Fur Anwendungsfalle, in denen der seitliche Bereich er- 
faBt werden muB bzw. in Systcmcn, in denen die Abstands- 
sensorik universell Daten fur unterschiedliche Assistenz- 
Systeme liefern soli, werden eine Vielzahl von Abstandssen- 
sorcn um das Kraftfahrzeug he rum angeordnet. Dabei wer- 
den die einzelnen Abstandssensoren entsprechend ihrer Po- 
sition mit unterschiedlichen Reichweiten und/oder Auflo- 
sungen ausgebildet. Nachteilig an diesen Abstandssensori- 
ken ist, daB die um das Kraftfahrzeug herum angeordneten 
Sensoren an der Karosserie oder Zierleisten angeordnet wer- 
den miissen, was entsprechende mechanischc Vorhaltungen 
notwendig macht. Zum anderen sind die Sensoren somit an 
Stellen angeordnet, wo diese sehr leicht durch Unfall oder 
Vandalismus beschadigt werden konnen. 

Der Erfindung liegt daher das technische Problem zu- 
grunde, eine Abstandssensorik zu schaffen, die mindestens 
nahezu den gesamten seitlichen Bereich eines Kraftfahrzeu- 
ges erfaBt, ohne den asthetischen Gesamteindruck des Kraft- 
fahrzeuges zu storen. 

Die Losung des technischen Problems ergibt sich durch 
die Merkmale der Patentanspruche 1, 6 und 10. Weitere vor- 
teilhafte Ausgestaltungen der Erfindung ergeben sich aus 
den Unteranspruchen. 

Durch die Ausbildung des Abstandssensors als Lasers- 
canner, der in einem Drehgelenk, einem Langs- oder Quer- 
trager des Spiegelgehauses oder im Spiegelgehause selbst 
angeordnet ist, laBt sich mit einem einzigen Sensor der ge- 
samte seitliche Bereich des Kraftfahrzeuges erfassen. Bei 
der Anordnung im Spiegelgelenk ergibt sich daruber hinaus 
der Vorteil, daB der Laserscanner mechanisch geschutzt in 
vorhandenen Bauraum integriert und optisch verdeckt wird. 
Ein weiterer Vorteil ist, daB der Laserscanner durch eine 
Verstellung des AuBenspiegels in seiner Position nicht ver- 
andert wird und somit stets in einer definierten Lage sich be- 
findet. 

Bei einer Anordnung im oder am Langstrager des Gehau- 
ses ist der Laserscanner maximal von der Karosserie des 
Kraftfahrzeuges entfernt, wodurch der erfaBbare Scanbe- 
reich maximiert wird. 

Bei einer Anordnung im Spiegelgehause ist insbesondere 
der Vorteil, daB der Laserscanner optisch iiberhaupt nicht 
mehr wahmehmbar ist und somit den asthetischen Gesamt- 
eindruck nicht negativ beeinfluBt. 

Um den Laserstrahl des Laserscanners sowenig wie mog- 
lich zu beeinflussen, ist der Laserscanner vorzugsweise der- 
art im Spiegelgelenk angeordnet, daB die Scanebene, also 
die vom Laserstrahl iiberstrichene Ebene, sich oberhalb oder 
unterhalb des Spiegelgehauses befindet. 

Hierzu kann der Laserscanner entsprechend aus dem 
Spiegelgelenk im Bereich des Lichtaustritts herausragen, 
oder aber das Gelenk uberragt entsprechend das Gehause 
und ist mindestens im Bereich des Lichtaustritts fiir die Wel- 



DE 199 31 014 A 1 



lenlange des Lasers lichtdurchlassig. 

^ In einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungsform ist die 
Scanebene derart ausgerichtet, daB die Motorhaube ubcrstri- 
chen wird. Dies ermoglicht erfaBbare Scanbereiche zwi- 
schen 200-240°, so daB fast der gesamte vordere Verkehrs- 5 
raum miterfaBt wird. Wird cine derartige Abstandssensorik 
in beiden AuBenspiegeln integriert, so wird neben den bei- 
den seitlichen Bereichen der gesamte vordere Verkehrsraum 
uberwacht. Durch die dezentrale Position der Laserscanner 
konnen so neben dem unmittelbar vorausfahrenden Kraft- 10 
fahrzeug auch davor befindliche Kraftfahrzeuge miterfaBt 
werden. 

Da der eigentliche Laserscanner bereits oft in einem sta- 
bilen Gehause angeordnet ist, kann der Laserscanner selbst 
als Spicgelgelenk oder Teil der Befestigung verwendet wcr- 15 
den. Gegebenenfalls benotigte elektrische Zuleitungen fiir 
elektrische Komponenten im AuBenspiegel konnen dabei 
sehr cinfach uber die vorhandencn Kabelfuhrungen im La- 
serscanner vom Kraftfahrzeuginnenraum in den AuBenspie- 
gel gefuhrt werden. 20 

Nach einer vorteilhaften Ausbildung der Erfindung ist 
vorgesehen, sowohl im bzw. am linken als auch im oder am 
rechten AuBenspiegel des Kraftfahrzeuges einen Laserscan- 
ner vorzusehen. Dies hat den Vorteil, daB auch Objekte vor 
dem Fahrzeug, die teilweise durch andere Objekte vor dem 25 
Fahrzeug verdeckt werden, mil hoher Wahrscheinlichkeit 
detektiert werden, das heiBt, daB nicht nur der "direkte Vor- 
dermann" erkannt wird. 

Zusatzlich kann vorgesehen sein, daB die Abstrahlwinkel 
der Laserscanner im rechten und linken AuBenspiegel zu- 30 
mindest im Scanbereich vor dem Kraftfahrzeug in Bezug 
zur Fahrbahn unterschiedlich sind. Dadurch ist es moglich, 
die Erkennungssicherheit von Objekten bei durch Beschleu- 
nigung bzw. Bremsung des Kraftfahrzeuges auftretenden 
Nickbewegungen zu verbessern. 35 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines bevorzug- 
ten Ausfuhrungsbeispiels naher erlautert. Die Figur zeigen: 

Fig. 1 eine Perspektivdarstellung eines AuBenspiegels 
mit integriertem Laserscanner im Spiegeigelenk, 

Fig. 2 eine Perspektivdarstellung eines AuBenspiegels 40 
mit integriertem Laserscanner in einem Langstrager des Au- 
Benspiegels und 

Fig. 3 eine Darstellung eines Fahrzeuges mit zwei Lasers- 



Der AuBenspiegel 1 umfaBt ein Spiegelgehause 2, ein 45 
Spiegelglas 3 und ein Spiegeigelenk 4. Das Spiegeigelenk 4 
ist entweder direkt oder uber ein weiteres nicht dargestelltes 
Befestigungsmittel an der Karosserie 5 eines Kraftfahrzeu- 
ges, insbesondere der A-Saule angeordnet. In dem Spiegei- 
gelenk 4 ist ein Laserscanner 6 angeordnet, dessen Form 50 
vorzugsweise dem Spiegeigelenk 4 angepaBt ist. Das Spie- 
geigelenk 4 und der darin integrierte Laserscanner 6 sind 
von ihren Langsabmessungen groBer als die beiden Langs- 
trager 7, 8 des Spiegelgehauses 2. In dem das Spiegelge- 
hause 2 uberragenden Bereich ist das Spiegeigelenk 4 fur 55 
die Wellenlange des Laserscanners 6 aus einem lichtdurch- 
lassigen Material ausgebildet und der Lichtaustrittsbereich 
des Laserscanners 6 angeordnet. Dadurch kann der Laser- 
strahl des Laserscanners 6 eine Scan-Ebene Uberstreichen, 
die nicht durch das Spiegelgehause 2 geschnitten wird. Dar- 60 
uber hinaus kann der beispielsweise zylinderfbrmig ausge- 
bildete Laserscanner 6 selbst das Spiegeigelenk 4 oder einen 
Teil davon bilden. Der Laserscanner 6 kann sowohl eine 
kontinuierliche 360°-Bewegung oder eine pendelnde 
Schwenkbewegung im interessierenden Bcobachtungssek- 65 
tor durchftihren. Bei einer kontinuierlichen 360°-Bewegung 
gibt es prinzipiell zwei verschiedeneBetriebsmoglichkeiten. 
Zum einen kann der Laserscanner in den Winkellagen, wo 



der Laserstrahl auf das Kraftfahrzeug selbst treffen wurde, 
abgeschaltet werden. Eine andere Mbglichkeit besteht darin, 
den Laserscanner 6 in diescn Winkelbcrcichen zur Innen- 
raumuberwachung des Kraftfahrzeuges zu nutzen. In die- 
sem Fall wird in den fraglichen Winkelbereichen der Lasers- 
canner 6 mit einer reduziertcn Sendeleistung betriebcn. 
Wird der Lichtaustrittsbereich des Laserscanners 6 derart 
bezuglich seiner Hohenlage ausgerichtet, daB die Scanebene 
die Motorhaube des Kraftfahrzeuges uberstreicht, so kann 
die Fahrzeugumgebung in einem Winkelbereich von 
200-240° vollstandig erfaBt werden, so daB dann bei Inte- 
gration der Abstandssensorik in beide AuBenspiegel der ge- 
samte vordere Verkehrsraum miterfaBt wird. Eine weitere 
Moglichkeit besteht darin, den Lichtaustrittsbereich des La- 
serscanners 6 unterhalb des Spiegelgehauses 2 anzuordnen, 
so daB der Laserscanner 6 fur die Fahrzeuginsassen optisch 
nicht wahrnehmbar ist. Solange dabei gewahrleistet ist, daB 
die Scanebene oberhalb der Motorhaube liegt, ergeben sich 
dadurch keinerlei technische Einschrankungen. Ansonsten 
wird nur der gesamte seitliche Bereich des Kraftfahrzeuges 
erfaBt. 

In der Fig. 2 ist eine alternative Ausfuhrungsform darge- 
stellt, bei der der Laserscanner 6 in den Langstrager 8 des 
Spiegelgehauses 2 integriert ist. Bei dieser Ausfuhrungs- 
form schneidet ein Teil des Spiegelgehauses 2 die Scan- 
ebene, so daB dieser Bereich fur die Auswertung nicht zur 
Verfugung steht. Der Vorteil dieser Anordnung ist der sehr 
geschlossene Gesamteindruck, da der Laserscanner 6 sich 
optisch in die Form des Spiegelgehauses 2 einpaBt und so- 
mit den asthetischen Gesamteindruck nicht stort. Ein weite- 
rer Vorteil ist, daB durch den vergroBerten Abstand zur Ka- 
rosserie der erfaBbare Winkelbereich im vorderen Verkehrs- 
raum vergroBert wird. Des weiteren ist es somit nicht nur 
moglich, ein unmittelbar vorausfahrendes Kraftfahrzeug zu 
erfassen, sondem auch mindestens ein davor sich bewegen- 
des Kraftfahrzeug zusatzlich mitzuerfassen. 

Ebenso wie in der Ausfuhrungsform gemaB Fig. 1 ist es 
moglich, den Lichtaustrittsbereich des Laserscanners 6 uber 
oder unter das Spiegelgehause 2 ragen zu lassen. 

In einer weiteren nicht dargesteilten Variante kann der La- 
serscanner 6 auch im Spiegelgehause 2 hinter dem Spiegel- 
glas 3 angeordnet werden, so daB der Laserscanner 6 von au- 
Ben nicht sichtbar ist. Das Spiegelgehause 2 ist dann aus ei- 
nem im Wellenlangenbereich des Laserscanners 6 licht- 
durchlassigen Material ausgebildet und das Spiegelglas der- 
art beschichtet, daB dieses ebenfalls fur diese Wellenlange 
durchlassig ist. Zur Verbesserung des Trans mission sverhal- 
tens wird der Laserscanner 6 vorzugsweise moglichst nahe 
am Langstrager 8 angeordnet. 

Fig. 3 zeigt ein Fahrzeug 12, bei dem in jedem der beiden 
AuBenspiegel 1 ein Laserscanner 6 integriert ist. Der sich 
damit vergroBemde Scanbereich, der sich aus dem Scanbe- 
reich SI des im linken AuBenspiegel la angeordneten La- 
serscanners 6a und dem Scanbereich S2 des im rechten Au- 
Benspiegel 6b angeordneten Laserscanners 6b ergibt, er- 
moglicht einmal die Umgebung im weitesten Sinne "rund" 
um das Fahrzeug zu uberwachen, zusatzlich werden aber 
auch beim Einsatz fur eine Abstandsregelung sicher solche 
Fahrzeuge 11 bzw. Objekte vor dem eigenen Fahrzeug 12 
delektiert, die von anderen Fahrzeugen 13 bzw. Objekten 
teilweise verdeckt werden. 

Werden zusatzlich die Abstrahlwinkel der beiden Lasers- 
canner 6a und 6b zumindest im Scanbereich S3 vor dem ei- 
genen Fahrzeug 12 in Bezug zur Fahrbahn unterschiedlich 
gewahlt, erhoht sich die Erkennungssicherheit bei Nickbe- 
wegungen des eigenen Fahrzeuges 12. 
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BEZUGSZEICHENLISTE 



1 AuBenspiegel 

2 Spiegelgehause 

3 Spiegelglas 

4 Spiegelgelenk 

5 Karosserie 

6 Laserscanner 

7 Langstrager 

8 Langstrager 

9 Quertrager 

10 Quertrager 

11 Fahrzeug 

12 Fahrzeug 

13 Fahrzeug 

14 Scanbereich 

15 Scanbereich 

16 Scanbereich 



Paten tanspriiche 



10 



15 



20 



1. Abstandssensorik fur ein Kraftfahrzeug, die minde- 
stens den gesamten seitlichen Bereich des Kraftfahr- 
zeuges erfaBt, dadurch gekennzeichnet, daB die Ab- 
standssensorik einen als Laserscanner (6) ausgebilde- 25 
ten Abstandssensor umfaBt, wobei der Laserscanner 
(6) in einem Spiegelgelenk (4) eines AuBenspiegels (1) 
angeordnet ist. 

2. Abstandssensorik nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das Spiegelgelenk (4) mindestens im 30 
Lichtaustrittsbereich des Laserscanners (6) aus einem 
fur die Wellenlange des Laserscanners (6) lichtdurch- 
lassigen Material besteht. 

3. Abstandssensorik nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Laserscanner (6) derart zum 35 
Spiegelgehause (2) ausgerichtet ist, daB die Scan- 
Ebene des Laserscanners (6) ober- oder unterhalb des 
Spiegelgehauses (2) ist. 

4. Abstandssensorik nach einem der vorangegangenen 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die Scan- 40 
Ebene des Laserscanners (6) oberhalb einer Motor- 
haube des Kraftfahrzeuges ist. 

5. Abstandssensorik nach einem der vorangegangenen 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der Lasers- 
canner (6) das Spiegelgelenk (4) oder einen Teil der 45 
Spiegelbefestigung bildet. 

6. Abstandssensorik fur ein Kraftfahrzeug, die minde- 
stens den gesamten seitlichen Bereich des Kraftfahr- 
zeuges erfafit, dadurch gekennzeichnet, daB die Ab- 
standssensorik einen als Laserscanner (6) ausgebilde- 
ten Abstandssensor umfaBt, wobei der Laserscanner 
(6) in oder an einem Langstrager (7, 8) oder in oder an 
einem Quertrager (9, 10) des Spiegelgehauses angeord- 
net ist. 

7. Abstandssensorik nach Anspruch 6, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das Material des Spiegelgehauses 
(2) zumindest im Lichtaustrittsbereich des Laserscan- 
ners (<S) aus einem fur die Wellenlange des Laserscan- 
ners (6) lichtdurchlassigem Material besteht. 

8. Abstandssensorik nach Anspruch 6 oder 7, dadurch 60 
gekennzeichnet, daB die Scan-Ebene des Laserscanners 
(6) oberhalb oder unterhalb des Spiegelgehauses (2) 
ist. 

9. Abstandssensorik nach einem der Anspruche 6 bis 

8, dadurch gekennzeichnet, daB die Scan-Ebene des 65 
Laserscanners (6) oberhalb einer Motorhaube des 
Kraftfahrzeuges ist. 

10. Abstandssensorik nach einem der Anspruche 6 bis 
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9, dadurch gekennzeichnet, daB der Laserscanner (6) 
einen Teil des Spiegelgehauses (2) bildet. 

11. Abstandssensorik fur ein Kraftfahrzeug, die min- 
destens den gesamten Bereich des Kraftfahrzeuges er- 
fafit, dadurch gekennzeichnet, daB die Abstandssenso- 
rik einen als Laserscanner (6) ausgebildeten Abstands- 
sensor umfaBt, wobei der Laserscanner (6) im Hohl- 
raum eines AuBenspiegelgehauses (5) angeordnet ist 
und das Spiegelglas (3) und das AuBenspicgelgehause 
(2) zumindest teilweise im Welienlangenbereich des 
Laserscanners (6) lichtdurchlassig ausgebildet sind. 

12. Abstandssensorik nach Anspruch 11, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Laserscanner im Bereich des au- 
Beren Langstragers (8) des AuBenspiegelgehauses (2) 
angeordnet ist. 

13. Abstandssensorik nach Anspruch 11 oder 12, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Scan-Ebene des Lasers- 
canners (6) oberhalb oder unterhalb des Spiegelgehau- 
ses (2) gebiidet ist. 

14. Abstandssensorik nach einem der Anspruche 11 
bis 13, dadurch gekennzeichnet, daB die Scan-Ebene 
des Laserscanners (6) oberhalb einer Motorhaube des 
Kraftfahrzeuges gebiidet ist. 

15. Abstandssensorik nach einem der Anspruche 1 bis 
14, dadurch gekennzeichnet, daB beide AuBenspiegel 
(1) 

einen als Laserscanner (6) ausgebildeten Abstands- 
sensor aufweisen. 

16. Abstandssensorik nach Anspruch 15, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Abstrahlwinkel der Laserscanner 
(6) zumindest im Scanbereich vor dem Kraftfahrzeug 
in Bezug zur Fahrbahn unterschiedlich sind. 
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